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J erfectionarea constrictied maginilor 3i urilajelor agricole este o preocupare permanernid a

specialistilor tn domeniu, unul din obiectively principale constituindu-t mirirea vitezei lov de lucra.

Pentru masinile de plantat rdsaduri, marirea vitezei
reprezintd, de asemenea, un factor determinant in
vederea sporirii capacitétii de lucru a agregatelor de
plantat. Dezavantajele principale ale maginilor semi-

automate de plantat résaduri, utilizate in prezent, sunt;

«» Capacitatea redusa de lucru;

= calitatea redusé a lucrdrilor de plantare in caz de
majorare a vitezei agregatului de plantat.

in scopul solutionarii acestor probleme a fost propusa
o constructie perfectionata a maginii de plantat
résaduri de tip carusel [1].

Cercetarea sistemului de actionare a maginii
perfectionate de plantat rasaduri are o importanta
deosebitd pentru optimizarea parametrilor principali ai
masinii. Avand in vedere cele mentionate mai sus, in
prezenta lucrare ne-am propus drept obiectiv principal

determinarea legii migcarii capétului tijei verticale de
impingere a fixatoarelor de pe caruselul maginii de
plantat.

Materiai 5 metoda

Mecanismul de actionare a maginii de plantat este
proiectat in baza patrulaterului cu doué brate care
trebuie & asigure rotirea mecanismului de migcare
intermitentd, transportul résadului din brézdar in rigola,
dozarea si distribuirea portionata a apei.

Patrulaterul OACB (fig. 1) este unit cu o diada 1-2 de
tip culis&, care transforma migcarea circulara a rofii
de sprijin gi actionare a maginii de plantat in migcare
»dute-vino” a punctului de iesire 3. Pe biela 4 este
dispus un tachet de Tmpingere a rasadului (punctul M),
iar pe culbutorul condus 5 este amplasata tija vertical3
de actionare (punctul F) a caruselului [2, p. 78].
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Fig.1. Schema cinematica a sistemului de actionare
a maginil de plantat rasaduri:

AC - tija inferioara; CB - tija verticald; A - puncitul
de legire a mecanismului de antrenare; M - capatul
tachetului de impingere; F - capaitul tifei verticale.

Rezultate si discutii

Fie c& sunt cunoscuti parametrii urmatori ai mecanis-
mului de actionare: coordonatele x, v, si x, y, ale
articulatiilor O si B, lungimea culbutorilor / ={, si =1,
unghiurile initial ¢, si final @, de intoarcere a culbu-
torului conducator 3 cu coordonatele x',, si yv',, ale
punctului Af situat pe biela 4 fata de articulatia 0.

Se stabilesc coordonatele x. (9} si y,. (9} ale
articulatiei interioare C, care apartine diadei ACB (sau
3-4) in functie de unghiul de Intoarcere ¢ a culbutorului
conducator, prin intermediul sistemului de ecuatii a
circumferintelor cu razele /. i 7, [2, p.79]:

(2 -t2eni-sepi3 )2 05-5) ()
2{:‘& %4

x(‘_?Z

—
R—VB*-4C
A @

unde: A=F+1;
B=FG-Fx, +y;
C=(G-x) '+, -1..

Pentru determinarea legit migcarii capatului tijei
verticale de impingere (punctul F) este necesar de a
exprima raportul vitezelor medii la cursa liberd i pliné
prin deplasarea SF a tijei verticale de impingere
(punctul F):
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unde 7, §iT,, - perioada de timp respectiv la cursa

plina si la cursa liberd a elementului 5, s.

Tn cazul cand viteza unghiulard w1 a manivelei este
constantd, avem:

@=f'£:£. . @)
Lot Py

unde 9., si 9., - valorife unghiurilor de intoarcere a
manivelei respectiv la cursa plind st libera, astfel incat

P, FO, =2
Constatam ca periodicitatea de migcare a elementului
conducator 3 gi acelui condus 5 este egala:
Tic.p.=T3cp. §i T5cd = T3c.l Caurmare, coeficientul
de schimbare a vitezei medii k este determinat numai
de o parte a mecanismului de transmitere si anume,
maniveld-culisa. Pe de altd parte, coeficientul k poate
fi determinat de unghiul 8 dintre pozifiile extreme ale
culiset:
(B

P

Drept limita a coeficientului k serveste valoa-
rea maxima a acceleratiei aMmax a tachetului de
impingere a rasadului din brazdar in rigola.

(5)

La rotirea uniforma a manivelei cu viteza unghiulara
w1, acceleratia aM este egald;
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care se migca pe orizontala.

- analog al acceleratiei punctului M,

Deoarece _
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unde; V, 5 - analog al vitezei punctului M comparativ
elementului 3 al patrulaterului QACB;

V5 - analog al vitezei partii manivela-culiss a mecanis-
mufui de antrenare.

Luénd in consideratie ca derivata dv,, /dp, = a, , este
analog al acceleratiei punctului M fatd de elementul
3, iar dv,, /dp, = p, - analog al acceleratiei culisei, in
urma derivarii se va obtine;
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in sfarsgit, acceleratia punctului M devine:

— ¥
Gy = (“'3“.;.{3 mz"ya)' ®)

Caracteristicile cinematice ale culisei ca parte
componentd a mecanismului de antrenare pot fi alese
din manuale, indrumare etc. [3, 4]

Tn acest caz, pentru determinarea analogului vitezei v3
poate fi folosita relatia;

%”%ﬂ4@~m): ©
¥ 3

unde: /, - lungimea culisef;

¢, - unghiul de intoarcere a culisei.
Parametrii variabili /; si ¢, se determind din relatia:
I = e s sing, (10)

o, =anag . (1)

S

Analogul acceleratiei ©; a culisei este egal:

By = L_z:z"‘"lﬂ’ﬂ(‘?’z' %)) g (12)

& - -
unde: &, - analog al acceleratiei Coriolis, ce se
determina din relatia:

&

¥
ay, =208, (13)
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unde: ¥}, =4 Siﬁ(ﬁ‘, “@1) - analog al vitezei relative de
alunecare a culisei 3 pe elementul 2.

De aici
oy =2, si"(‘f’l‘?’s)! 4 (14)

La trecerea cétre urmatoarea diada 4-5 este necesar
de a lua In considerare lungimea dati /, a cubutorului
conducator 04 §i pozitia ei dislocata fatd de culis3 cu
un unghi constant A@ :

¥, =0, +AQ,. (15)

Formula de determinare a analogilor vitezelor un-
ghiulare a funciilor transmisionale v, v, si analogilor
acceleratiilor unghiulare @, ., respectiv ale bielei 4
i culbutorului condus 5 fatd de cel conducétor sunt:
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Pozitile unghivlare © 4 § 9 dinrelatiile (17) si (18) se
determina astfel:
YeT¥a

@, =arag’ , (19)
xt, ""').‘x

De la analogii caracteristicilor unghiulare ale patrulate-
rului OACB se poate trece ugor la valorile adevérate
ale vitezelor unghiulare ®, si g si acceleratiilor
unghiulare £ 4 §i €5 ale elementelor 4 §i 5:

By Wy ¥y W =@ Vg (20

- 2 - . 3 z *, *

B, M @ FE VL E TA A, HE Y, {21)
Atunci viteza punctului F al tijei verticale devine egals
cu:

1 ,L;g_ : m(‘Va “¢#)mﬁ ) tdy ﬁn{‘p‘! “‘3’4)
i 4 5“(@5 @4) A m(‘?ﬁ ?’4)
Parametrul V. actioneazé procesul de cadere a
réasadului din cupa in brazdar prin intermediul vitezei
initiale V, orientate orizontal.

i -
FIF m&]‘}f =

. (22)

Fie ¢@ 4B este traiectoria de deplasare a punctului
F aftijet verticale (fig. 2). Atunci proiectia orizontald a
vitezei punctului F va fi:

Vi =¥, cosq); (23)
unde: 95 - unghiul ce determina directia vectorului
vitezei I, fala de axa x.

Din fig. 2 reiese ca ¢’; este egal cu:

B e
*p; = 'Pg ~¥ _d'ﬁs

unde: ¥ — unghiul de dislocatie a tijei FC in pozitia
finala fatd de verticala, rad.

dp,— se schimba in limitele 0... @¢" .

Fig, 2. Tralectoria de deplasare a punctului F
si schema vitezelor
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Functia care descrie traiectoria de deplasare a punctu-
lui F este:

vilos )=V, coslor™r-ar,). @9

Deoarece viteza unghiulard a oricarui punct de pe
carusel (fig. 3) este egald cu @, atunci

unde @, 8l », - respectiv vitezele unghiulare ale
fixatorului mecanismului de miscare intermitenta si a
rasadului din portrésad, s,

De aceea este adevarat raportul:

¥, ¥ F,-r
“{:'-ﬂ-{'. iar Vn"f" 3 (25)
T r

unde Vf- viteza fixatoruiui, m/s

r —raza pand la centrul cupelor pe carusel, m

¥ -raza de dispunere a fixatorilor, m

Fig. 3. Schema caruselului in momentul actionérii
tijei verticale asupra fixatorului

Ludnd in considerare faptul ca rasadul isi incepe
ciderea din cupa cu ¢ inaintare egala cu unghiul «
siviteza V # 0

v ('Pa)_

Felne,)=— == (26)
2

unde: n - numarul de portrasaduri dispuse pe carusel.

Unghiul de inaintare « a caderii rasadului din cupa
caruselului in brazdar poate fi schimbat in intervalul

gl

inlocuind (24) si (26) in {25) se obtine functia:

(,@‘,)=FV m% it i ?J) (27)

4

unde g - unghiul maxim de Tntoarcere a elementu-
lui § comparativ cu pozitia sa initiala, rad.

Presupunem ca o' este unghiul de inaintare in plan
vertical, care constatd pozitia punctului F la o inaintare
de deschidere a cupei egald cu unghiul o, atunci

d@& ;‘p_:“ _M_a‘;

unde: Ap - unghiul de pana la contactarea punctului F
cu fixatorul, rad;
oI —Ap - faza de rotire a caruselului, rad.

Pentru a exprima o’ prin o este folosit raportul:
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Tnlocuind @5 in (27) se obtine:

@(,,}_, ........... w{m QW“M}PM}. 30)
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Deoarece conform constructiei proiectate unghiul de
naintare este egal cu @;, modelul matematic teo-
retic de determinare a vitezei initiale 1, a résadului la
migcarea acestuia din portrasad Th brazdarul masinii
are forma:

Importanta efectudrii sintezei sistemului de actionare
a masinii de plantat elaborate consta in posibilitatea
utilizani metodologiei $i relatilor obtinute in rezultatul
cercetarii la determinarea i optimizarea parametrilor
constructivi ai sistemelor de actionare a masinilor de
plantat rasaduri de tip carusel.

Concluzil

1. Cercetarea sistemului de actionare a masinii de
plantat de tip carusel permite determinarea si optimi-
zarea teoretica a parametrilor constructivi esentiali ai
masinii de plantat rdsaduri perfectionate.



2. 3-a stabilit legea migcarnii capatului tijei verticale de
impingere a fixatoarelor de pe caruselul maginii de
plantat $i modelul matematic teoretic de determinare a
vitezei initiale V, a rasadului la migcarea acestuia din
portrésad in brazdarul maginii.

3. Metodica de calcul propus3 poate fi utilizats la cer-
cetarea sistemelor de actionare a masinilor de plantat
de tip carusel cu migcare intermitenta a caruselului.
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| The muin disadvantuges of tremsplomting mochine are presenied and the method of colcidation of
LS j & 4 !

| the design paraimneters of the operating svstem is proposed. As a result of theoretical research of the

operafing systemt of carousel iype transplanting machine fhe rule of mowverment of the point I and

sathemariced model for determination of initiad speed ¥, of the falling seedling have been obtained
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